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ンホイールのダイナミクスを考慮した H∞制御器設計を行いロバス ト制御を行 う。そして実験的
にそれぞれの制御手法有効性に関して検証するため,導出した3軸モデルの中で静的アンバラン
ス (偏心)を持つホイールを搭載した1軸のみに着目し,宇宙航空研究開発機構の 1軸エアテー
ブル実験機によつて制御実験を行う.
